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Многие направления науки, техники и производства в значительной степени ориентированы на развитие
систем, в которых информация носит характер поля (изображения). При обработке такой информации
возникает ряд сложных научных и технических проблем. Одной из самых сложных задач является обра-
ботка изображений. О важности этой проблемы говорит тот факт, что исследования по распознаванию
образов, анализу изображений и речи включены в перечень приоритетных направлений развития науки и
техники.
Введение
Распознавание изображений находит при-
менение в различных приложениях: контроль то-
пологии печатных плат, текстуры ткани, кон-
троль доступа к информации по идентифи-
кации личности (биометрическая идентифика-
ция), доступ к объектам ограниченного досту-
па,оперативный поиск в картотеке изображений,
дактилоскопия и др. [1]. Для того чтобы научить
компьютер распознавать объекты и реагировать
на их движения, требуются устойчивые алгорит-
мы анализа и распознавания изображений [3].
I. Обнаружения объектов при помощи
цветовой сегментации
Существующие алгоритмы обнаружения
объектов можно разделить на две категории: ме-
тоды эмпирического распознавания и методы мо-
делирования изображения[4].
Среди эмпирических методов обнаружения
широкое распространение получили методы, ис-
пользующие цветовую сегментацию областей.
Это обусловлено тем, что использование выбран-
ного цвета как признака для обнаружения объ-
екта имеет ряд важных преимуществ: малая вы-
числительная сложность и высокая скорость об-
работки, устойчивость к изменению освещения,
устойчивость к изменению ориентации и масшта-
ба объекта, устойчивость к изменению формы
объекта и частичного перекрытия.
К числу недостатков данного метода мож-
но отнести потенциальную возможность ложно-
го обнаружения предметов с цветом, близким к
заданному и зависимость от цветового баланса
камеры и освещения [4].
Несмотря на имеющиеся в методе недостат-
ки, перечисленные преимущества метода обнару-
жения объектов по цветовому параметру позво-
ляют использовать выбранный диапазон цветов
в качестве признака для распознавания объекта.
Основным этапом обнаружения объекта по цве-
товому параметру является выделение пикселей,
близких по цвету к заданному.
Для выделения пикселей используется мо-
дель распределения оттенка в цветовом про-
странстве. Из существующих методов цветовой
сегментации оптимальным является метод мо-
делирования распределения с помощью байесов-
ской карты вероятностей [5, 6]. Суть метода за-
ключается в вычислении отношения P (skin/c)P (−skin/c)
вероятностей принадлежности цвета к оттенку
объекта для каждой точки дискретизированного
цветового пространства по формуле и сравнении
значения P (skin/c)/P (−skin/c) с некоторым вы-
бранным порогом θ.
На рисунке 1 отображен пример выделения
области из неидеальных исходных данных.
Рис. 1 – Пример выделения области из неидеальных
исходных данных. 1 — область пикселей цвета
объекта; 2 — выделенная область объекта
Значения P (c/skin) и P (c/ − skin) непо-
средственно вычисляются из набора трениро-
вочных изображений, сегментирование которых
производится вручную. Априорные вероятности
P(skin) и P(-skin) также можно вычислить исхо-
дя из тренировочного набора. Однако эти веро-
ятности можно принять равными 0.5, поскольку
изменение априорных вероятностей влияет лишь
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на величину порога, используемого для обнару-
жения объекта, и не приводит к изменению со-
отношения ложных обнаружений и ложных про-
махов. [7]
Данная модель обладает высокой вероятно-
стю распознавания, малой вероятностью ложно-
го обнаружения и инвариантностью по отноше-
нию к выбору цветового пространства, в котором
проводится сегментация.
Результатом цветовой сегментации являет-
ся информация о степени близости цвета каждо-
го пикселя к заданному цвету. Результатом полу-
ченной информации является полутоновое изоб-
ражение, где интенсивность пикселей установле-
на равными характеристике близости пикселя к
заданному цвету.
II. Обобщенный алгоритм обработки и
передачи изображения
Первостепенной задачей в системах опреде-
ления объектов с передачей данных о его ме-
стонахождении и размерах является определе-
ние наличия объекта на исследуемой поверхно-
сти. Способов решения данной задачи множе-
ство, однако самым простым и надежным спо-
собом является использование лазерного дально-
мера и инфракрасной камеры.
Исходя из длины волны, инфракрасное из-
лучение делят на несколько спектральных ча-
стей. При этом нет единого определения границ
каждой отдельной части. Ближний ИК-диапазон
отмечен длинами волн, приближенных до конеч-
ной части спектра видимого света. Примерный
расчётный отрезок волны обозначен длиной: 730
— 1300 нм. Частота излучения составляет при-
мерно 215-400 Гц. Короткий ИК-диапазон излу-
чат минимум тепла.
Средний ИК-диапазон, охватывает длины
волн 1300-3000 нм. Частоты здесь измеряются
диапазоном 20-215 ТГц. Уровень излучаемого
тепла относительно невысок.
Дальний ИК-диапазон наиболее близок к
диапазону микроволн. Расклад: 3-1000 мкм. Ча-
стотный диапазон 0,3-20 ТГц. Эту группу состав-
ляют короткие длины волн на максимальном ча-
стотном отрезке где излучается максимум тепла.
После формирования изображения в ин-
фракрасном диапазоне производится обнаруже-
ние объекта при помощи цветовой сегментации.
После определения границ объекта производит-
ся удаление пикселей, не принадлежащих объек-
ту. При этом масштаб и разрешение изображения
изменяются, а предыдущие значения этих пара-
метров сохраняются для наложения полученного
изображения на карту местности, которая долж-
на соответствовать масштабу изображения.
Сформированное изображение передается
по цифровому, или аналоговому каналу связи по
приема-передающему оборудованию на стацио-
нарный пункт обработки информации и контро-
ля.
Полученное изображение обрабатывается и
восстанавливает исходный масштаб. Для ликви-
дации ошибочного наложения изображения на
карту местности производится проверка. После
чего происходит наложение изображение на кар-
ту местности.
Наиболее успешно придача данных и ее вос-
становление производится, если функция пере-
даваемого сигнала является статической:λ(x, y).
При работе с динамической функцией λ(x, y, t)
вероятность ошибки, а так же время передачи
данных и наложение на карту местности значи-
тельно возрастают. В связи с чем рекомендуется
использовать получение статического изображе-
ния, а не видеофайла.
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